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Bolum 1

Giris ve tanimlar
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Uygulamalarla optimizasyon ve kontrol
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Optimizasyonun tanimi

kisith secenekler arasindan
en iyisini secmek

optimizasyon problemi:

minimize amacg(degisken)
degisken

bagh degisken € kiime (kisit)
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Optimizasyon - Ornek: Escevre problemi

o = =5
- =

. e S
Kralice Dido

cevre:
100 m

maksimize alan
sekil

bagli cevre = sabit

800 \| 625
m? m?2

480

5/16



Kontroliin tanim

dinamik sistemlerde otonom
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Kontrol - Ornek: Oda sicaklig
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Bolim 2

Uygulamalar



Otonom yans (Liniger)[1]

maksimize katedilen mesafe
etkiler

bagli model, dlcim
konum € pist
etki limitleri
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https://scholar.google.com/citations?user=amb0lc0AAAAJ

Roketlerde tahrikli indirme (Acikmese)[2]

baglangic- &
durumu
guvenli :
zarf optimal
yoringe
X z
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el Aes basnokta
€9 Y
minimize yakit tiuketimi

etkiler

bagli model, etki limitleri

konum € glivenli zarf

son konum = hedef
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https://scholar.google.com/citations?user=YEdJKr8AAAAJ

Seralarda iklim kontrolii (Chen ve You)[3]
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minimize isletme maliyeti
etkiler

bagli model, 6l¢ciim
iklim limitleri

etki limitleri
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https://doi.org/10.1016/j.jprocont.2021.10.004

Dijital devre optimizasyonu (Boyd)[4]

kombinezonsal mantik blogu
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https://scholar.google.com/citations?user=GExyiRkAAAAJ

Optimal gii¢ akisi (Lavaei)[5]

gt ()

jenerator 1 jEReratore

talep 2

bara 1

bara 2

jenerator 3

minimize guc uretim maliyeti
uretim

bagli Uretim = talep

guc iletim limitleri
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https://scholar.google.com/citations?user=fVo3u5wAAAAJ

Trafik akis kontrolii (Papageorgiou)[6]
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https://scholar.google.com/citations?user=sr8TOTQAAAAJ

Hiicre popiilasyon kontrolii (Khammash)[7]
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https://scholar.google.ch/citations?user=3ORgisoAAAAJ

Protein katlanmasi (Arkun ve Erman)[8]

minimize enerji + entropi
kuvvet
bagh model (F' = ma)
baslangic durumu
: -,'l‘en‘tropi

enerji~_7/

/B
katlanmig
durum T

dizenlen

$

| durumu analitik ¢cozim:

kuvvet = kazanc-

dizenlenis(zaman)
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https://scholar.google.com.tr/citations?user=YmVNrIgAAAAJ

Bolim 3

Ozet ve sonug



Ozet ve sonuc

» optimizasyon <+ mihendislik tasarimi
» kontrol <+ otonom davranis tasarimi

» optimizasyon ve kontrol, farkl
miihendislik dallarimi baglayan ortak
bir dil ve platform islevi gorebilir

isik.sirmatel@gmail.com
sirmatel.github.io/MFSslaytlar.pdf
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https://sirmatel.github.io/MFSslaytlar.pdf
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